
































































































































































































8. Conclusion and Final Thoughts 
Overall this was an excellent project to show off the diverse skillset of a computer 
engineer with electronic work combined with programming to make a finished 
product. Soldering along with rigorous testing coming were needed in equal parts 
over the course of this project and I don’t know if I would have been able to complete 
it without the unique Learn By Doing approach at Cal Poly. After finishing this 
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project even though it was not the flashiest I’m just glad to be able to positively 
contribute to our community. 
9. Appendix 
1. https://www.sparkfun.com/tutorials/160 
2. http://arduino.cc/en/Tutorial/ADXL3xx 
3. http://www.analog.com/en/mems­sensors/mems­inertial­sensors/adxl330/products/
product.html 
4. Previous group poster and whitepaper attached as pdfs. 
5. Code 
//Set up the Arduino Pin locations of the AD5330 Control Pins 
#define  WR  8 
#define  CS1 9 
#define  CS2 10 
#define  CS3 11 
#define VOL 0x00 
#define VOL1 0x00 
#define VOL2 0xFF 
 
const int xpin = A0;  // x­axis of the accelerometer 
const int ypin = A1;  // y­axis 
const int zpin = A2;  // z­axis 
int AnalogInX = 0; 
int AnalogInY = 0; 
int AnalogInZ = 0; 
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int XBoost = 0; 
int YBoost = 0; 
int ZBoost = 0; 
 
void setup(); 
void loop(); 
 
void setup() 
{ 
  //All of the digital pins on the Arduino will be outputs to the AD5330 
  for(int pin=0; pin<12; pin++) 
  { 
pinMode(pin, OUTPUT); 
  } 
  analogReference(EXTERNAL); 
  digitalWrite(CS1, HIGH);  //Set the CS high by default 
  digitalWrite(CS2, HIGH);  //Set the CS high by default 
  digitalWrite(CS3, HIGH);  //Set the CS high by default 
  digitalWrite(WR, HIGH);  //Set the WR pin high by default 
  
  //Clock in Gain and Buffer Values 
  digitalWrite(CS1, LOW); 
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  digitalWrite(CS2, LOW); 
  digitalWrite(CS3, LOW); 
  delayMicroseconds(10); 
  digitalWrite(WR, LOW); 
  delayMicroseconds(10); 
  
  digitalWrite(CS1, LOW); 
  digitalWrite(CS2, LOW); 
  digitalWrite(CS3, LOW); 
  delayMicroseconds(10); 
  digitalWrite(WR, LOW); 
  delayMicroseconds(10); 
  //Serial.begin(9600); //Remove comments to enable serial communication 
  //Serial.println(); 
} 
void loop() 
{ 
  AnalogInX = (analogRead(xpin)); 
  delay(1); 
  AnalogInY = (analogRead(ypin)); 
  delay(1); 
  AnalogInZ = (analogRead(zpin)); 
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  AnalogInX = ((AnalogInX­510)*8) +510; 
  AnalogInY = ((AnalogInY­515)*10) +515; 
  AnalogInZ = ((AnalogInZ­600)*8) +600; 
  
  if(AnalogInX <0) { AnalogInX = 0; } //Set bounds for values 
  if(AnalogInY <0) { AnalogInY = 0; } 
  if(AnalogInZ <0) { AnalogInZ = 0; } 
  if(AnalogInX >1024) { AnalogInX = 1024; } 
  if(AnalogInY >1024) { AnalogInY = 1024; } 
  if(AnalogInZ >1024) { AnalogInZ = 1024; } 
  
  XBoost = map(AnalogInX, 0, 1023, 0, 255); 
  YBoost = map(AnalogInY, 0, 1023, 0, 255); 
  ZBoost = map(AnalogInZ, 0, 1023, 0, 255); 
  
  digitalWrite(CS1, LOW);  //Ready the 1st AD5330 for input 
  digitalWrite(WR, LOW);  //Enable Writes on the AD5330 
  PORTD = (unsigned char)XBoost; //Set the voltage on the AD5330 
  digitalWrite(WR, HIGH);  //Clock in the new data 
  digitalWrite(CS1, HIGH); 
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  digitalWrite(CS2, LOW);  //Ready the 2nd AD5330 for input 
  digitalWrite(WR, LOW);  //Enable Writes on the AD5330 
  PORTD = (unsigned char)YBoost;  //Set the voltage on the AD5330 
  digitalWrite(WR, HIGH);  //Clock in the new data 
  digitalWrite(CS2, HIGH); 
  
  digitalWrite(CS3, LOW);  //Ready the 3rd AD5330 for input 
  digitalWrite(WR, LOW);  //Enable Writes on the AD5330 
  PORTD = (unsigned char)ZBoost;  //Set the voltage on the AD5330 
  digitalWrite(WR, HIGH);  //Clock in the new data 
  digitalWrite(CS3, HIGH); 
  delay(6); 
  
  /*digitalWrite(CS1, LOW);  //Ready the 1st AD5330 for input 
  digitalWrite(WR, LOW);  //Enable Writes on the AD5330 
  PORTD = 78; //Set the voltage on the AD5330 
  digitalWrite(WR, HIGH);  //Clock in the new data 
  digitalWrite(CS1, HIGH); 
 
  digitalWrite(CS2, LOW);  //Ready the 2nd AD5330 for input 
  digitalWrite(WR, LOW);  //Enable Writes on the AD5330 
  PORTD = 120;  //Set the voltage on the AD5330 
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  digitalWrite(WR, HIGH);  //Clock in the new data 
  digitalWrite(CS2, HIGH); 
  
  digitalWrite(CS3, LOW);  //Ready the 3rd AD5330 for input 
  digitalWrite(WR, LOW);  //Enable Writes on the AD5330 
  PORTD = 140;  //Set the voltage on the AD5330 
  digitalWrite(WR, HIGH);  //Clock in the new data 
  digitalWrite(CS3, HIGH);*/ 
  delay(100); 
  
  /*Serial.print(AnalogInX); //Enable serial communication 
  Serial.print("\t"); 
  Serial.print(AnalogInY); 
  Serial.print("\t"); 
  Serial.print(AnalogInZ); 
  Serial.println(); 
 
  Serial.print("\t"); 
  Serial.print(XBoost); 
  Serial.print("\t"); 
  Serial.print(YBoost); 
  Serial.print("\t"); 
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  Serial.print(ZBoost); 
  Serial.println(); */ 
} 
 
int main(void) 
{ 
init(); 
 
setup(); 
   
for (;;) 
  loop(); 
    
return 0; 
} 
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